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ABSTRACT: 

The device has two sensors (20, 22) which detect the distance between the front area and the 
rear area of the body (10) of the vehicle from the underlying surface (26). The sensors (20, 22) 
are connected to a control device (28) in which their signals are evaluated and to which a signal 
for the speed of the vehicle is also fed. Each headlamp (12) is assigned an actuator motor (18) 
which can be driven by the control device (28) and by which the headlamp (12) can be adjusted 
in order to change the angle of inclination of the beam emitted by it. The control device (28) for 
evaluating the signals of the sensors (20, 22) Is not actuated until the speed of the vehicle has 
exceeded a prescribed minimum value. During the evaluation, the sensor signals are averaged 
over a defined time interval. The actuator motors (18) are only driven independentfy of the 
evaluation result if the headlamps (12) are in operation. Renewed activation of the control device 
(28) in order to evaluate the sensor signals does not take place until the speed of the vehicle has 
dropped below the minimum value and has exceeded it again. 
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@ EinHchtung zum Einstellen von Scheinwerfem bei Fahrzeugen 

@ Die Einrichtung waist zwel Sensoren (20, 22) auf, die dan 
Abstand dea vorderen Bareichs und das hintaran Beraichs 
das Fahrzaugaufbaus (10] von dar Fahrbahn (20) erfassen. 
Die Sensoren (20, 22) sind mit einer Steuereinrichtung (28) 
verbunden, In dar daren Slgnale ausgewertat warden und 
dar aufierdem ein Signal fOr die Gaschwindigkelt des 
Fahrzeugs zugefOhrt wird. Jedem Schelnwarfar (12) ist ain 
Stellmotor (18) zugeordnet, der durch die Steuereinrichtung 

g\) ansteuarbar Ist und durch dan dar Schalnwerfer (12) zur 
derung der Neigung des von diesem ausgesandten 
UchtbQndels verstellbar ist Elne Aktivlerung der Steuerein- 
richtung (28) zur Auswertung der Signale der Sensoren (20, 
22) erfolgt erst, wann die Geschwfndlgkeit des Fahrzeugs 
einen vorgegebenen MIndestwert Oberschrltten hat. Bei der 
Auswartung warden die Sensorslgnale Ober ein definlertes 
Zehintervali gemitteit Eine Ansteuerung der Steilmotoren 
^ (18) abhinglg vom Auswerteergebnis erfolgt nur, wenn die 
^ Sciieinwerfer (12) in Betrieb sind. Elne emeute Aktrvierung 
^ der Steuereinrichtung (28) zur Auswertung der Sensorsigna- 
le erfolgt erst, nachdem die Geschwindigi(eit des Fahrzeugs 
03 unter den MIndestwert gefallen Ist und diesen emeut 
(0 Qberschritten hat 
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Beschreibung Beschreibung der AusfOhrungsbeispiele 

In der Figur ist ein Kraftfahrzeug in einer Seitenan- 
Stand der Tedinik sicht dargesteOt, das einen Fahrzeugaufbau 10 aufweist, 

5 an dessen Frontseite zumindest zwei Scheinwerfer 12 

Die Erfindung geht aus von einer Einrichtung zum befestigt sind, von denen in der Figur jedocb nur einer 
EinsteUen der Leuchtweite von Sdieinwerfem be! Fahr- zu erkennen ist Die Sdieinwerfer 12 kOnnen kombinier- 
zeugen nach der Gattung des Anspruchs 1. te Fern- und Abblendiichtscheinwerfer oder reine Ab- 

Eine solche Einrichtung ist durch die DE 41 05 716 Al blendlichtscheinwerfer sein. Die Scheinwerfer 12 weisen 
bekannt Bei dieser Einrichtung ist ein der Hinterachse to jeweils einen Reflektor 14 auf, der in einem Gehtuse 16 
des Fahrzeugs zugeordneter Sensor vorgesehen, der die verstellbar angeordnet sein kann, wobei das Gehftuse 16 
Lage des Fahrzeugaufbaus relativ zur Hinterachse er- starr nut dem Fahrzeugaufbau 10 verbunden ist Zumin- 
faflt Weiter ist eine Steuereinrichtung vorgesehen, m dest der Reflektor 14 des Scheinwerfers 12 ist um eine 
der die Signale des Sensors verarbeitet werden. Dem zu horizontale Acfase schwenkbar, um die Leuchtweite des 
verstellenden Scheinwerfer ist ein Stellmotor zugeord- 15 vom Scheinwerfer ausgesandten lichtbflndels zu verfin- 
net, der von der Steuereinrichtung abh&ngig vom Er- dem. Altemativ kann auch der gesamte Scheinwerfer 12 
gebnisder VerarbeitungderSensorsignalezurKorrek- relativ zum Fahrzeugaufbau 10 um eine horizontale 
tur der Leuchtweite des Scheinw^ers angesteuert Achseschwenkbarsdn. 

wird. Zusfttzlich wird ein Signal fflr die Geschwindigkcit Fflr eme Einstellung der Leuchtweite der Scheinwer- 
des Fahrzeugs berflcksichtigt und zwar in der Weise, 20 fcr i2 ist eine Bnrichtung vorgesehen, die fflr jeweils 
daB der SteUmotor nur dann angesteuert wird, wenn die einen Sdiemwerfer 12 einen diesem zugeordneten Sleil- 
Geschwindigkeit des Fahrzeugs unterhalb eines voigc- gUed oder Stellmotor 18 aufweist, durch den der Reflek- 
gebenen Grenzwertes liegt Eine Einstellung der tor 14 oder der gesamte Scheinwerfer 12 um die hori- 
Leuchtweite des Scheinwerfers soil somit im wesentli- zontale Achse geschwenkt werden kann, um fflr unter- 
chenbei stehendemFahrzeugvorFahrtantritterfolgen. 25 sdiiedfiche Lagen des Fahrzeugaufbaus die Leuchtwei- 
Nachteilig bei dieser bekannten Einrichtung ist» dafi in te des von den Schemwerfem 12 ausgesandten Licht- 
Fillen, in denen das Fahrzeugauf einer unebenen Fahr- bflndels konstant zu haken. Es kann auch mehreren 
bahn abgestellt ist, was zu einer ungleidien Einfederung Scheinwerfem 12 em gemeinsamer SteUmotor 18 zuge- 
des Fahrzeugaufbaus wie bei einer Beladung des Fahr- ordnet werden. Der SteUmotor 18 kann als ein Elektro- 
zeugs fOhren kann, eine FehleinsteUung der Leuchtwd- 30 motor ausgefOhrt sein, insbesondere als Servomotor 
tenichtausgeschlossenist oder als Schrittmotor. Es kOnnen jedocfa auch andere 

SteDmotorbauarten verwendet w^en, beispielswdse 
Vorteile der ErfmduQg pneumadscfae oder hydraulische SteUmotorea 

Die Einrichtung zum EinsteUen der Leuchtweite der 
Die erfindungsgemftBe Emrichtung mit den Merkma- 35 Schemwerfer 12 weist auBerdem zwei Sensoren 20, 22 
len des Anspruchs 1 hat demgegenOber den Vorteil, dafl auf, durch die die Lage des Fahrzeugaufbaus 10, insbe- 
die Steuereinrichtung nur bei fahrendem Fahrzeug akti- sondere dessen Neigung um eine horizontale Querachse 
viert wird, wodurch ungfinstige ParksteUungen des 24 relativ zur Fahrbahn 26 erfaBt wird. Ein Sensor 20 ist 
Fahrzeugs keinen EinfluB auf die EinsteUung der dem vorderen Bereich des Fahrzeugaufbaus 10 zuge- 
Leuchtweite haben kdnnen, und daB auBerdem die Si- 40 ordnet und der andere Sensor 22 ist dem hioteren Be- 
gnale des Sensors fOr die Lage des Fahrzeugaufbaus reich des Fahrzeugaufbaus ^0 zugeordnet Beun Aus- 
Qber ein ZeitintervaU gemitteh werden, so daB Ande- fflhrungsbeispiel smd die Sensoren 20, 22 als UltraschaU- 
rungen der Lage des Fahrzeugaufbaus durch Beschleu- sensoren ausgefdhrt, die den Abstand des Fahrzeugauf- 
nigungs- und Bremsmandver und durch Unebenheiten baus 10 von der Fahrbahn 26 erfassen. Durch Vergleich 
der Fahrbahn nicht zu einer Verstellung der Leuchtwd- 45 des Abstands des vorderen Bereichs von der Fahrbahn 
te fflhrea Insgesamt ist durch die erfindungsgemaBe mit dem Abstand des hinteren Bereichs des Fahrzeug- 
Einrichtung somit eine korrekte EinsteUung der Leucht- aufbaus 10 von der Fahrbahn 26 kann die Neigung des 
weite unter verechiedenen BedingungensichergesteUt Fahrzeugaufbaus um die Querachse 24 ermittelt wer- 
VorteUhafte Ausgestaltuogen und WeiterbUdungen den. Die Sensoren 20, 22 kdnnen auch einer Achse des 
der Einrichtung sind in den abhfingigenAnsprQchen an- 50 Fahrzeugs zugeordnet sem und die Einfederung des 
gegeben. Bei der im Anspruch 5 angegebenen AusbU- Fahrzeugaufbaus 10 relativ zur Achse erfassen. Dabei 
dung der Einrichtung wind der dem Scheinwerfer zuge- kann nur der Hinterachse oder sowohl der Vorderachse 
ordnete SteUmotor nur wenig beansprucht, wobei je- als auch der Hinterachse des Fahrzeugs ein Sensor zu- 
doch beun Betrieb des Scheinwerfers sdmeU eine kor- geordnet werden. Die Sensoren 20, 22 ratlssen nicht als 
rekte EnsteUung der Leuchtwdte crfolgen kann, da 55 UltraschaUsensoren ausgcbfldet sein, sondem kOnnen 
durch die Steuereinrichtung bereits die Auswertung der auch als induktive Sensoren oder als Potentiometer aus- 
Signale des Sensors abgesc^ossen ist gefOhrt weiden. 

Die Einrichtung zum EinsteUen der Leuchtweite der 
Zeidmung Scheinwerfer 12 weist weiterhm eine Steuereinrichtung 

60 28 auf, m der die Signale der Sensoren 20, 22 verarbeitet 
Drei AusfOhrungsbeispiele der Erfindung smd in der werden und dmch die abh&ngig vom Ergebnis der Aus- 
Zeichnung dargestellt und in der nachfolgenden Be- wertung der Signale cfie SteUmotoren 18 angesteuert 
schreibung nSher eriftutert Die Figur zeigt ein Fahr- werden. In der Steuerebuichtung 28 wird aus den Signa- 
zeug mit einer Qnrichtung zum EinsteUen der Leucht- len der Sensoren 20, 22 die Neigung des Fahrzeugauf- 
wdte von Schdnwerfem. 65 baus 10 um die Querachse 24 relativ zur Fahrbahn 26 

ermittelt Flir jeden Neigungswert des Fahrzeugaufbaus 
10 ist in der Steuereinrichtung 2S ein Wert fOr die Stei- 
lung des SteUmotors 18 und damit fOr die Neigungsein- 
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steUuQg des Scheinwerfers 12 gespeichert, fOr den die zeugs mit Spannung versoigt Eine Aktivienmg der 

Leucbtwehe des von den Scheinwerfern 12 ausgesand- Steuereinrichtung 2d zur Auswertung der Signale der 

ten IJchtbflndels konstant ist In der Steuereinrichtung die Lage des Fahrzeugaufbaus 10 erf assraden Sensoren 

28 wird somit ein SoU-Ist-Vergleich zwischen der aktu- 20» 22 erfolgt dann jedoch noch nicht Erst wenn nach 

ellen Steliung des Stellmotors 18 und der fOr eine kor- 5 dem Faiuti>eginn des Fahrzeugs dessen Geschwindig- 

rekte Ausrichtung des Scheinwerfers erforderiichen keit einen in der Steuereinrichtung 28 gespeicherten 

Steliung des Stellmotors 18 durchgeftlhrt Der Steuer- Mindestwert Qberschritten hat, erfolgt m der Steuerein- 

einrichtung 28 wird auBer den Signalen der die Lage des richtung 28 die Auswertung der Signalei wobei diese 

Fahrzeugaufbaus 10 erfassenden Sensoren 20^ 22 ein dann wie vorstehend eriautert Qber das vorgegebene 

Signal fOr die Geschwindigkeit des Fahrzeugs zuge- lo Zeitintervall gemittdt werden, urn die Uge des Fahr- 

fOhrt, das am Geschwindigkeitsanzeiger 30 (Tachome- zeugaufbaus 10 und die zur Korrektur der Einsteliung 

ter) Oder am Getriebe des Fahrzeugs abgegriffen wer- der Scheinwerfer 12 erforderliche Ansteuerung der 

den kann. Die Signale der Sensoren 20, 22 werden in der SteDmotoren 18 zu ermitteb. Abh^ngig vom Ergebnis 

Steuereinrichtung 2& Qber ein vorgegebenes Zeitinter- der Auswertung werden die Stelhnotoren 18 angesteu- 
vail gemittelt, so dafi nur langfristig auftretende Lagein- 15 ert, urn die Leucfatweite des von den Scheinwerfern 12 

derungen des Fahrzeugaufbaus 10 ausgegfichen wer- ausgesandten Ucfatbflndels konstant zu halten. Die An- 

den. steuerung der Stelhnotoren 18 erfolgt dabei unabhSngig 

Bei einem ersten AusfQhrungsbeispiel wird die davon,ob die Scheinwerfer 12 in Betriebsindodernidit 

Steuereinrichtung 28 mit Spannung versorgt, wenn die Nach erfolgter Auswertung und Ansteuerung der Stell- 
Zdndung des Fahrzeugs eingeschaltet ist Erne Aktivie- 20 motoren 18 erfolgt m der Steuereinrichtung 28 kerne 

rung der Steuereinrichtung 28 ziu* Auswertung der Si- weitere Auswertung der Sensorsignale mehr, so lange 

gnale der die Lage des Fahrzeugaufbaus 10 erfassenden die Geschwindigkeit des Fahrzeugs den Mindestwert 

Sensoren 20, 22 erfolgt dann jedodi noch nicht Erst nicht untersdiritten und emeut dberschritten hat Wie 

wenn nach dem Fahrtbeginn des Fahrzeugs dessen Ge- beim ersten AusfQhrungsbeispiel kann altemativ nach 
schwindigkeit einen in der Steueremrichtung 28 gespei- 2s einem vorgegebenen Zeitraum wShrend der Fahrt er- 

chcrten Mindestwert Qberschritten hat, wird die Steuer- neut eine Auswertung der Sensorsignale erfolgen, unab- 

emrichtung aktiviert und es erfolgt die Auswertung der hangig ob die Geschwindigkeit des Fahrzeugs den Min- 

Signale, wobei diese dann wie vorstehend eriiutert Qber destwert unterschritten hat oder nicht Werden die 

das vorgegebene Zeitintervall gemittelt werden, urn die Scheinwerfer 12 erst wfthrend der Fahrt in Betrieb ge- 
Lage des Fahrzeugaufbaus 10 und die zur Korrektur der 30 nommen, so ist die Einsteliung der Scheinwerfer schon 

EinsteUung der Scbemwerfer 12 erforderlkdie Ansteue- korrekt 

rung der Stelhnotoren 18 zu ennittela Werden die Bei einem dritten AusfQhrungsbeispiel wird die 

Scheinwerfer 12 bereits bei Fahrtbegirm des Fahrzeugs Steuereinrichtung 28 nur mit Spannung versorgt, wenn 

in Betrieb genommen, so erfolgt unmittelbar nach er- die Scheinwerfer 12 in Betrieb sind. Erne Aktivierui^ 
folgter Auswertung der Signale die Ansteuerung der 35 der Steuereinrichtung 28 zur Auswertung der Sensorsi- 

Stellmotoren 18, Sind die Scheinwerfer 12 bei Fahrtbe- gnale erfolgt jedoch erst, wenn die Geschwindigkeit des 

gum nicht in Betrieb, so wird nach erfolgter Auswertung Fahrzeugs den vorgegebenen Mmdestwert Qberschrit- 

der Signale in der Steuereinrichtung 28 das Ergebnis der ten hat, wobei diese dann, wie vorstehend erl&utert, Qber 

Auswatung gespeichert, ohne daB unmittelbar eine An- das vorgegebene Zeitintervall gemittelt werden, um die 
Steuerung der Stelhnotoren 18 erfolgt Werden die 40 Lage des Fahrzeugaufbaus 10 und die zur Korrektur der 

Schemwerfer 12 dann wShrend der Fahrt des Fahrzeugs Einsteliung der Sdieinwerfer 12 erforderliche Ansteue- 

in Betrieb genommen, so werden durch die Steuerein- rung der Stelhnotoren 18 zu ermitteht Abhingig vom 

richtung 28 mit dem gespeicherten Auswerteergebnis Ergebnis der Auswertung werden die Stelhnotoren 18 

unmittelbar die Stelhnotoren 18 angesteuert, ohne daB angesteuert, um die Leuchtweite des von den Schem* 
hierzu eine emeute Auswertung erforderlich ist 45 werfem 12 ausgesandten UchtbQndels konstant zu hal- 

Nach erfolgter Auswertung wud m der Steuerem* tea Nach erfolgter Auswertung und Ansteuerung der ' 

richtung kerne weiteren Auswertungen der Sensorsi- Stelhnotoren 18 erfolgt in der Steueremrichtung 28 kei- 

gnale mehr durchgef Qhrt, bis cBe Geschwindigkeit des ne wdtere Auswertung der Sensorsignale mehr, solange 

Fahrzeugs wieder unter den vorgegebenen Mmdest- die Geschwmdigkeit des Fahrzeugs den Mmdestwert 
wert gefallen ist Wuxl der Mindestwert fQr die Ge- 50 nicht unterschritten und erneut Qberschritten hat Wie 

schwindigkeit danach wieder Qbersdmtten, so erfolgt beim ersten AusfQhrungsbeispiel kann altemativ nach 

emeut eme Auswertung der Sensorsignale m der emem vorgegebenen Zeitraum wfihrend der Fahrt cr- 

Steuereinrichtung 28. Altemativ kann auch nach emem neut erne Auswertung der Sensorsignale erfolgen, unab- 

vorgegebenen Zeitraum emeut eine Auswertung der hSngigob die Geschwmdigkeit des Fahrzeugs den Mm- 

Sensorsignale in der Steueremrichtung 28 erfolgea um 55 destwert unterschritten hat oder nicht Werden wAh- 

beispielsweise erne w&hrend der Fahrt des Fahrzeugs rend der Fahrt die Schemwerfer auBer Betrieb genom- 

auftretende Lageflnderung des Aufbaus, beispielswdse men, so wuxi die Steuereinriditung 28 abgeschaltet, das 

infolge der Entleerung des Kraftstofftanks, zu erf assen heifit es erfolgt kerne weitere Auswertung der Sensors!- 

und die Neigungsemstellung der Schemwerfer 12 an gnale mehr. 
dieses anzupassen. Der Zeitraum, nach dem eine emeu- 60 

te Auswertung m der Steueremrichtung 28 erfolgt ist PatentansprQche 
um em Vielfaches Ifinger ais das Zeitmtervall, Qber das 

die Sensorsignale m der Steueremrichtung 28 wShrend 1. Emrichtung zum Emstellen der Leuchtweite von 

der Auswertung gemitteh werden, da wShrend der Schemwerfem bei Fahrzeugen mit wemgstens ei- 

Fahrt des Fahrzeugs nur langsam eine dauerhafte Ande- 65 nem die Lage des Fahrzeugaufbaus (10) erfassen- 

mng der Lage des Fahrzeugaufbaus 10 auftreten kann. den Sensor {20, 22), mit einer Steueremrichtung 

Bei emem zweiten AusfQhrungsbeispiel wnxi das (28), m der die Signale des Sensors (20, 22) ausge- 

Steuergerflt 28 bd emgeschalteter ZQndung des Fahr- wertet werden und mit emem dem Schemwerfer 
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(12) zugeordneten SteUmotor (18) zur Verstelluog 
der Neigung des vom Scheinwerfer (12) ausgesand- 
ten LichtbOndels, der von der Steuereinrichtung 
(28) abh&ngtg vom Auswerteergebnis ansteuerbar 
ist, wobei zusdtzlich ein Signal fOr die Geschwindig- 5 
keit des Fahrzeugs berflcksichtigt wird* dadmch 
gekennzeichnet, daB eine Aktivierung der Steuer- 
einrichtUQg (28) zur Auswertung der Signale des 
Sensors (20^ 22) in der Steuereinrichtung (28) erst 
erfolgt, nadtdem die Geschwindigkeit des Fahr- lo 
zeugs dnen vorgegebenen Mmdestwert fiber- 
schritten hat, wobei dann die Signale des Sensors 
(20» 22) Qber ein defmiertes ZeitintervaO gemittelt 
werden» abhftngig vom Auswerteergebnis der SteO- 
motor (18) angesteuen wird und anschlieBend zu- 15 
mindest fOr einen vorgegebenen Zeitraum keine 
Auswertung der Signale des Sensors (20» 22) und 
keine Ansteuerung des Stelhnotors (18) mehr er- 
folgt 

Z Einrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 20 
zeidmet, daB eine Aktivierung der Steuereinrich- 
tung (28) zur Auswertung der Signale des Sensors 
(20, 22) erst dann emeut erfolgt, wenn die Ge- 
schwindigkeit des Fahrzeugs unter den Mlndest- 
wert gef alien und diesen emeut fibersdiritten hat 25 

3. Emrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB bei den Mindestwert Qberschreiten- 
der Geschwindigkeit des Fahrzeugs nach dem vor- 
gegebenen Zeitraum emeut eine Aktivierung der 
Steuereinrichtung zur Auswertung der Signale des 30 
Sensors (20, 22) erfolgt, wobei der Zeitraum em 
Vielfaches des Zeitintervalls bett^ fiber das die 
Signale des Sensors (2Q» 22) bd der Auswertung 
genutteltwerden. 

4. Einrichtung nach emem der AnsprOche 1 bis 3, 35 
dadurch gekennzeichnet, daB erne Aktiviemng der 
Steueremrichtung (28) und erne Ansteuerung des 
Stelhnotors (18) unabhSngig vom Betrieb des 
Schcinwerfers (12) erfolgt 

5. Einrkhtung nach emem der AnsprQche 1 bis 3, 40 
dadurch gekennzeichnet, daB eine Aktivierung der 
Steuereinrichtung (28) zur Auswertung der Signale 
des Sensors (20, 22) unabhSngig vom Betrieb des 
Scheinwerfers (12) erfolgt und daB eine Ansteue- 
rung des Stelhnotors (18) durch die Steuereinrich- 45 
tung (28) nur wfthrend des Betriebs des Scheinwer- 
fers (12) erfolgt 

6. Qnrichtung nach emem der AnsprCkdie 1 bis 3, 
dadurch gekennzeichnet, daB erne Aktivierung der 
Steuereinrichtung (28) zur Auswertung der Signale 50 
des Sensors (20, 22) nur beim Betrieb des Schein- 
werfers (12) erfolgt 
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